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� はじめに

近年，多目的最適化において遺伝的アルゴリズム

（������� ��	
����：��）を用いた多目的��に関す

る研究が数多く行われている．探索によって得られた解

が解空間上の広範囲かつ真のパレート解付近に求まって

いることは，多目的 ��において重要な要素といえる．

このような解集合を得ることを目標とし，パレートフ

ロントの前進と各最適解の更新とを同時に行う新しい多

目的 ��分散モデルである ������を提案した．本

発表では������の拡張として������における

����探索部分に�������のオペレータを取り入

れた新しい ������の検討を行う．

� 多目的遺伝的アルゴリズム

一般に，多目的最適化問題は下記のように定式化でき

る �� ．すなわち次式で表せる制約条件
����� � � ��� �� � � � ��� ���

を満足し，複数の目的関数 �����が

���������� ������ � � � � ������ ���

となるような設計変数	 � � を求める問題である．

多目的最適化問題においては，目的関数間にトレード

オフの関係がある場合，唯一の最適解を得ることは難し

く，パレート最適解集合を探索することが一つの目標と

なる．

多目的最適化問題に遺伝的アルゴリズムを適用し，こ

のパレート解集合の探索を行うものが多目的遺伝的アル

ゴリズムである．

� 環境分散�������	

���は，��の並列化モデルの１つであり，母集団を

複数の分割母集団（島）に分割し，各島ごとに��を行

う．また，島間で探索情報を交換するために一定期間ご

とに移住という操作を行う．����は，���において

複数の島にパラメータをそれぞれ異なる値で設定する．

��� ���
��

多目的最適化問題において，目的関数 ���
＝ �� � � � � ��

させてほしいのそれぞれに重み（重要度）�� を設定す

ることにより，荷重和Σ����� を単一の目的関数とす

る求解のアプローチがある．このような多目的最適化問

題を単一目的の最適化問題に帰結させて最適化を行う手

法を重みパラメータ法と呼ぶ �� ．

多目的最適化のための環境分散遺伝的アルゴリズム

��������� では，この重みパラメータ法に着目し，

各島ごとに重みを分散させることで ����を多目的最

適化問題に適用した．この手法では各島における最良個

体が多目的最適化におけるパレート最適解に相当すると

考えられ，多数の島数で行うことにより，広範囲で一様

なパレート最適解を得ることができると期待できる．


 分散協力型モデル ������	

������ では多目的 �� を行う従来の個体群

（���� 個体群）とは別に，各目的間数における最適

値を得るための個体群（���個体群）を用いてパレー

ト最適解の探索を行う．さらに，移住間隔を設定し，移

住間隔毎に各個体群の最適解を移住させることにより，

各個体群は協調的して解探索を行う �� ．

��� 
����の問題点

多目的��では探索に要する膨大な計算コストがしば

しば問題となっている．さらに大規模で計算コストが高

い実問題に適用する場合にはよりコストが増す．しかし

並列化を行うことでその効率は大幅に上がる．しかし，

������では，各個体群における移住毎の評価計算回

数が異なり，その並列が有効であるとはいえない．

��� ���
��を採用した
����

従来の ������においても，探索目的により個体

群が複数に分かれていた．しかし，新しい������で

は探索目的のみで探索個体を分割せず，より多くの分割

�



個体群（島）を用いて探索を行う．分割個体群は各探索

目的グループに同数程度で割り振る．各探索目的グルー

プにおいては，����探索で ���を用い，����探

索で�������のオペレータを採用した島モデルを用

いている．エリート保存，パレート保存はそれぞれエ

リートアーカイブ，パレートアーカイブを用いている．

ただし，パレート保存は����探索グループ内でのみ

行っている．

また，������の特徴である協調探索のため，各探

索グループ内の���における解交換（移住）とは別に

各 ����探索グループと����探索グループとの間

で解交換を行っている．�目的の場合の様子を ��	� �に

示す．また，グループ間の解交換時に評価計算回数を増

減させるのではなく，各個体群（島）の役割を変更する

ことで，探索の進捗具合を調節している（��	� �）．
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� 数値実験

新しい ������の有効性を検証するため，以前の

������，そして改良した ������を用いて数値

実験を行う．対象問題は荷物数 !"�，ナップサック数 �

のナップサック問題 �� とする．

��パラメータは #�$�� �のように設定した．

��� 数値実験結果

上記のパラメータで数値実験を行った結果のパレート

解集合のプロット図を ��	� %に示す．

��� 考察

従来の������に比べて改良した������では，

同程度に幅広く，より精度の良いパレート解集合を得る
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ことができている．しかし，パレートフロントの両端に

おける解探索の進行に比べ，中央部分の進行が遅れて

いる．

� おわりに

本研究では，従来の ������をより多くの分割個

体群を用いて，�������のオペレータを採用するこ

とにより ������の改良を行った．その結果，従来

のモデルと比較し有効な結果を得られた．

今後の課題として，さらに複雑な問題に適用するため

に今回改良した ������の並列化を行う．
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